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距離-電圧変換方式安全エリアセンサによる
二次元監視に関する研究
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Abstract: The number of the industrial robot used in Japan is increasing. In the area wher巴 therobot is 
operated ， the contact accident between a robot and a human may happen. Therefore ， the robot has to be equiped with 
some safety device to avoid such a accident. It is necessary that the surveillant area can be varied following th巴
movement of the robot. Then ， the safety area sensor using the distance ・voltagetransfer method is studi巴d.The device 
consists of a semiconductor laser ， a scanning mirror ， a photodiode and a computer .百lesignal received with a photodiod巴
is amplified and the voltage proportional to distance is ob!ained by the distance-voltage transfer method in the operational 
circuit. This voltage is monitored wit h micro-computer， and the robot is suspended when the obstacle enter into the 
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材質別 I次元距離測定結果図81次元測定における平均誤差図6
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本研究では、距離 0.5~4.5mの範囲を 10cm 以内の誤
差で測定できる小型で安価な安全エリアセンサ装置の試
作をして測定を行った。この方式を用いることにより、
価格が高くなる高周波カウンタを使用したセンサ、小型
化が難しい三角測量を用いたセンサでは実現が困難であ
る安価で小型なセンサを作成することが出来た。
1次元測定では、 3mまでの距離を障害物の種類に関
係なく誤差 10cm以内で測定することが目標であったが、
本研究ではその目標を達成することが出来た。そして、
マイコンを用いて行った危険判断でも上記の目標を達成
した。この目標を達成するために、さらに精度を高め、
測定可能な距離を伸ばすためには、ノイズを低減する必
要性がある。そのため配線の短縮及び、フィルターの適
用、受光部分を機械的に微調整できるようにするなどの
改良すべき点がある。これらの問題を解決するための方
法の 1つとしてlBOX化が有効であると考えられる。
また、 2次元測定では監視可能範囲内の複数の障害物
を検出し、マイコン内でその存在を把握することが出来
た。今後は、プログラムを改良することにより、稼動領
域内に存在する動く障害物を検出し、危険領域内に侵入
する前にロボットを一時停止させることが出来ると考え
られる。
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